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@) Verwaltungssystem zum Antworten auf das Auftreten einer anormalen Situation in einem Robotergerat 

© Eine Steuereinheit (3) eines Roboterge rates (1) enthalt ^ 
einen Kommunikationssteuerabschnitt (6), der ein PHS 



(12) veranlafct, mit einer Serviceabteilung eines Roboter- 
herstellers zu kommunizieren. Wenn ein eine Anormalitat 
detektierender Sensor (11) eine anormale Situation des 
Robotergerates (1) detektiert, wird eine Kommunikations- 
verbindung unmittelbar uber das PHS (12) zu einem Per- 
sonalcomputer (15) in der Serviceabteilung des Roboter- 
herstellers hergestellt. Die Bedienungsperson des Robo- 
tergehauses (1) informiert uber das Auftreten einer anor- 
malen Situation, wahrend die die Anormalitat betreffen- 
den Informationen zu der Serviceabteilung gesendet wer- 
den. Der Personalcomputer (15) der Serviceabteilung 
schatzt die Ursache der Anormalitat, basierend auf den 
empfangenen Anormalitatsinformationen ein und infor- 
miert die Bedienungsperson des Robotergerates (1) uber 
eine geeignete Gegenmaftnahme. 
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Beschreibung 
I IINTBRC jRUND DER ERFINDUNG 

Die voiiiegende Erfindung betrifft ein Verwaltungssy- 5 
stem fur ein Robotergerat, welches das Robotergerat befa- 
higt, unmittelbar mit einem Verwaltungszentrum iiber eine 
tragbare Radiokommunikationsvorrichtung zu kommuni- 
zieren, wenn irgendeine Anormalitat in dem Robotergerat 
festgestellt wird. 10 

Wenn in herkommlicher Weise ein Robotergerat fehler- 
haft arbeitet oder ausgefallen ist, so priift eine Bedienungs- 
person die Ursache der Stoning und repariert das Roboterge- 
rat. 

Wenn die Bedienungsperson die Ursache der Anormalitat 15 
nicht finden kann oder identifizieren kann, kontaktiert die 
Bedienungsperson gewohnlich eine Serviceabteilung eines 
Roboterherstellers. Der Anwender erlautert Einzelheiten 
hinsichtlich der anormalen Situation und fragt die Service- 
abteilung, irgendeine Anweisung zu geben, die die Bedie- 20 
nungsperson darin unterstiitzt, das Robotergerat zu reparie- 
ren. 

Diese Prozedur zwingt jedoch die Bedienungsperson, das 
Robotergerat zu verlassen, um einen Telefonanruf von einer 
S telle aus zu tatigen, die auBerhalb des Arbeits- oder Be- 25 
triebsbereiches des Robotergerates gelegen ist. In vielen 
Fallen wird die Bedienungsperson mit Schwierigkeiten kon- 
frontiert, exakt zu erklaren, was die Bedienungsperson mit 
seinen/ihren Augen herausgefunden hat und durch seine/ 
ihre Ohren gehort hat. Beispiels weise kann die Bedienungs- 30 
person auf ein anormales Gerausch von dem Robotergerat 
horen. Das Telefon ist jedoch von dem Robotergerat so weit 
entfernt gelegen, daB eine Serviceperson (das heiBt ein Spe- 
zialist oder Experte) in der Serviceabteilung solch ein anor- 
males Gerausch nicht horen kann. In einer solchen Situation 35 
ist die Erlautcrung der Eigcnschaftcn des anormalen Gc- 
rausches fur die Bedienungsperson nicht einfach, wahrend 
jedoch die Serviceperson der Serviceabteilung dazu fahig 
sein kann, in korrekter Weise die Ursache der Anormalitat 
zu identifizieren, wenn die Serviceperson direkt das Ge- 40 
rausch horen konnte. Mit anderen Worten kann die Service- 
abteilung keine niitzliche Anweisung an die Bedienungsper- 
son des Robotergerats liefern, wenn nicht die Bedienungs- 
person in korrekter Weise die anormale Situation schildert. 
Somit erfordert das herkommliche Robotersystem eine 45 
lange Zeit, bis die Anormalitat vollstandig beseitigt werden 
kann. 

ZUS AMMENKASS UNG DER EREINDUNG 

50 

Im Hinblick auf das oben Gesagte, besteht eine Aufgabe 
der vorliegenden Erfindung darin, ein Verwaltungssystem 
fur ein Robotergerat zu schaffen, welches das Verwaltungs- 
zentrum iiber irgendeine anormale Situation, die in dem Ro- 
botergerat vcrursacht wordcn ist, unmittelbar informicrcn 55 
kann. 

Ein anderes Ziel der vorliegenden Erfindung besteht 
darin, ein Verwaltungssystem fur ein Robotergerat zu schaf- 
fen, welches in korrekter Weise detaillierte Informationen 
iiber die anormale Situation, die in dem Robotergerat verur- 60 
sacht worden ist, zu dem Verwaltungszentrum ubertragen 
kann. 

Ein anderes Ziel der vorliegenden Erfindung besteht 
darin, ein Verwaltungssystem fur ein Robotergerat zu schaf- 
fen, welches die vorhandenen oder momentanen Zustande 65 
oder Bedingungen des Robotergerats uberwachen kann, um 
dann dem Verwaltungszenlrum die MOglichkeit zu liefern, 
ein Auftreten einer anormalen Situation zu uberwachen und 



vorherzusagen. 

Um die oben genannten und weitere Ziele zu erreichen, 
schafft die vorliegende Erfindung ein erstes Verwaltungssy- 
stem fur ein Robotergerat mit einem Roboterkorper und ei- 
nem Robotercontroller zum Steuern des Roboterkorpers. 
Das erste Verwaltungssystem umfaBt eine Anormalitatsde- 
tektoreinrichtung zum Detektieren einer Anormalitat, Fehl- 
funktion oder vergleichbarer Storungen in dem Roboterge- 
rat. Ferner ist eine tragbare Radiokommunikationsvorrich- 
tung vorgesehen, um eine Radiokommunikation mit einem 
Verwaltungszentrum durchzufuhren. Und es ist auch eine 
Kommunikationssteuereinrichtung vorgesehen, um die trag- 
bare Radiokommunikationsvorrichtung zu steuern. Die 
KommunikationssLeuer-ein-richtung spricht auf die Anor- 
malitatsdetektoreinrichtung an und kommuniziert mit dem 
Verwaltungszentrum fiber die tragbare Radiokommunikati- 
onsvorrichtung, wenn irgendeine anormale Situation durch 
die Anormalitatsdetektoreinrichtung detektiert wird. 

Mit Hilfe dieser Anordnung kann das Auftreten einer 
anormalen Situation in dem Robotergerat unmittelbar zu 
dem Verwaltungszentrum als Information ubermittelt wer- 
den. Ferner kann ein anormales Gerausch des Robotergera- 
tes durch ein Mikrophon der tragbaren Radiokommunikati- 
onsvorrichtung aufgenommen werden und kann direkt zu 
dem Verwaltungszentrum ubertragen werden, um einen 
Spezialisten direkt das Gerausch horen zu lassen. 

Daruber hinaus schafft die vorliegende Erfindung ein 
zweites Verwaltungssystem fiir ein Robotergerat, mit einem 
Roboterkorper und einem Robotercontroller zum Steuern 
des Roboterkorpers. Das zweite Verwaltungssystem umfaBt 
eine tragbare Radiokommunikationsvorrichtung zur Durch- 
fuhrung einer Radiokommunikation mit einem Verwal- 
tungszentrum, und umfaBt eine Kommunikationssteuerein- 
richtung zum Steuern der tragbaren Radiokommunikations- 
vorrichtung. Die Kommunikationssteuereinrichtung kom- 
muniziert mit dem Verwaltungszentrum fiber die tragbare 
Radiokommunikationsvorrichtung, um die gegenwartigen 
Bedingungen oder Zustande des Robotergerates zu ubertra- 
gen. 

Mit Hilfe dieser Anordnung kann das Verwaltungszen- 
trum die vorhandenen Zustande oder Bedingungen des Ro- 
botergerates uberwachen, um ein Auftreten einer anormalen 
Situation vorherzusagen und/oder das Problem zu einem 
fruheren Zeitpunkt zu losen. 

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN 

Die obigen und weitere Ziele, Merkmale und Vorteile der 
vorliegenden Erfindung ergeben sich klarer aus der folgen- 
den detaillierten Beschreibung in Verbindung mit den beige- 
fugten Zeichnungen, in denen: 

Fig, 1 ein Blockschaltbild ist, welches eine schematische 
Anordnung eines Robotergerates gemaB einer bevorzugten 
Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung zeigt; 

Fig, 2 ein Blockschaltbild ist, welches cine schematische 
Anordnung eines Verwaltungszentrums gemaB der bevor- 
zugten Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung wie- 
dergibt; 

Fig, 3 eine perspektivische Ansicht ist, die ein Roboterge- 
rat gemaB der bevorzugten Ausfuhrungsform der vorliegen- 
den Erfindung zeigt; 

Fig. 4A und 4B FluBdiagramme sind, die eine Radiokom- 
munikationssteuerung zeigen, die im Ansprechen auf das 
Detektieren einer Anormalitat durchgefiihrt wird, und zwar 
in Einklang mit der bevorzugten Ausfuhrungsform der vor- 
liegenden Erfindung; und 

Fig. 5A und 5B FluBdiagramme sind, die eine Radiokom- 
munikation ssteuerung gemaB einer anderen Ausfiihrungs- 
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form der vorliegenden Erfindung zeigen. 

BESCHREIBUNG DER BEVORZUGTEN AUSFUH- 
RUNGSFORMEN 

Eine bevorzugte Ausfiihrungsform der vorliegenden Er- 
findung wird im folgenden unter Hinweis auf die Fig, 1 bis 
4B beschrieben. 

Ein Robotergerat 1, wie dies in Fig. 3 gezeigt ist, umfaBt 
einen Roboterkorper 2, eine Steuereinheit 3, die das Verhal- 
ten des Roboterkorpers 2 steuert, ein Lehrgegenstiick 4, wel- 
ches Betriebspunkte oder ahnliches lehrt. Der Roboterkor- 
per 2 besteht aus einem gelenkig zusammengesetzten Robo- 
Ler mil einer Vielzahl von Gelenkverbindungen. 

Die Steuereinheit 3, die in Fig. 1 gezeigt ist, umfaBt einen 
Robotersteuerabschnitt 5 und einen Kommunikationssteuer- 
abschnitt 6, die als ein einzelner Computer integriert sein 
konnen oder als getrennte Computer vorgesehen sein kon- 
nen. 

Der Robotersteuerabschnitt 5 fiihrt eine Gesamtsteuerung 
des Robotergerates 1 durch, welches den Roboterkorper 2 
und den Kommunikationssteuerabschnitt 6 aufweist. Zur 
Steuerung des Roboterkorpers 2 ist der Robotersteuerab- 
schnitt 5 mit einer Betatigungsschaltung 8 verbunden, die 
einen Servomotor 7 betatigt, der jedes Verbindungsgelenk 
antreibt. Der Robotersteuerabschnitt 5 ist mit dem Lehrpen- 
dant 4 (teaching pendant) verbunden, um Instruktionen oder 
Befehle zu empfangen, die durch eine Bedienungsperson 
iiber das Lehrpendant 4 eingegeben werden. Ein Drehkodie- 
rer 10 ist dem Servomotor 7 zugeordnet, um eine Impulssi- 
gnal zu erzeugen, welches die momentane Position des Ser- 
vomotors 7 wiedergibt. Mit anderen Worten ist ein Paar aus 
Servomotor 7 und Drehkodierer 10 fur jedes Drehgelenk 
bzw. fiir jede Gelenkverbindung vorgesehen, obwohlFig. 1 
lediglich ein Paar zeigt (das heiBt das representative Paar). 
Eine Positionsdctcktorschaltung 9, die an den Drehkodierer 

10 angeschlossen ist, detektiert eine vorhandene Position 
(das heiBt den Drehwinkel) von jeder Gelenkverbindung. 

Der Robotersteuerabschnitt 5 schickt einen Positionsbe- 
fehl zu der Betatigungsschaltung 8, um jeden Servomotor 7 
basierend auf einem Betriebsprogramm zu steuern. Die Po- 
sitionsdetektorschaltung 9 detektiert die momentane Posi- 
tion von jeder Gelenkverbindung basierend auf dem Impuls- 
signal, welches von dem Drehkodierer 10 eingegeben wird. 
Die detektierte Positionsinformation wird zu der Betati- 
gungsschaltung 8 gesendet. Die Betatigungsschaltung 8 ist 
fiir jeden Motor 7 vorgesehen oder es ist moglich, eine inte- 
grierte Betatigungsschaltung fur die Steuerung aller Servo- 
motoren 7 vorzusehen. Die Betatigungsschaltung 8 fiihrt 
eine Riickkopplungsregelung von jedem Servomotor 7 
durch, und zwar basierend auf einer Differenz zwischen ei- 
ner Befehlsposition, die von dem Robotersteuerabschnitt 5 
gesendet wird, und der gegenwartigen Position, die von der 
Positionsdetektorschaltung 9 erhalten wird. Die Betati- 
gungsschaltung 8 scndct einen Riickkopplungsrcgclwcrt, 
das heiBt einen Treiberstrom proportional zu der Differenz 
zwischen der Befehlsposition und der gegenwartigen Posi- 
tion, zu dem Servomotor 7. Somit kann der Roboterkorper 2 
zusammen mit dem Betriebsprogramm dazu eingesetzt wer- 
den, um Teile oder ahnliches zusammenzusetzen. 

Der Robotersteuerabschnitt 5 ist mit einer Gruppe von 
verschiedenen, eine Anormalitat detektierenden Sensoren 

11 verbunden, die anormale Bedingungen oder Zustande 
von verschiedenen Abschnitten in dem Roboterkorper 2, der 
Steuereinheit 3 und weiteren Einheiten detektieren. Der Ro- 
botersteuerabschnitt 5 stoppt die Bewegung des Roboterkor- 
pers 2 im Ansprechen auf jedes Anormalitatsdetektorsignal, 
welches von den eine Anormalitat detektierenden Sensoren 



11 gesendet wird. Die Anormalitatszustande oder -bedin- 
gungen, die durch die eine Anormalitat detektierenden Sen- 
soren 11 detektierbar sind, umfassen einen weiten Bereich 
von Anormalitatszustanden oder -bedingungen, wie bei- 
5 spiels weise eine Anormalitat eines elektrischen Stromver- 
sorgungssystems, eine Anormalitat von mechanischen Ro- 
boteroperationen und eine Anormalitat von elektrischen 
oder elektronischen Komponenten. Beispielsweise umfaBt 
die Anormalitat des elektrischen Strom versorgungs systems 

10 die Unterbrechung der elektrischen Strom versorgung und 
das Lecken von elektrischer Energie. Die Anormalitat der 
mechanischen Roboteroperationen umfaBt eine mechani- 
sche Blockierung und ein Festfressen einer Lagers telle von 
jedem bewegbaren Abschnitt, wie beispielsweise der Ge- 

15 lenkverbindung des Roboterkorpers 2. Die Anormalitat der 
elektrischen oder elektronischen Komponenten umfaBt 
Fehlfunktionen von alien elektrischen oder elektronischen 
Komponenten, die den Servomotor 7 und die Steuereinheit 3 
darstellen. 

20 Die eine Anormalitat detektierenden Sensoren 11 enthal- 
ten eine Detektorschaltung zum Detektieren der Unterbre- 
chung der Stromversorgungszufuhr und des Leckens von 
elektrischer Energie, einen Stromsensor zum Detektieren ei- 
nes iibermaBigen Stromes, der durch den Servomotor 7 im 

25 Falle eines Ausfalls in der mechanischen Roboteroperation 
flieBt, einen Temperatursensor zum Detektieren einer Tem- 
peraturzunahme an dem bewegbaren Abschnitt, und einen 
Strom- und/oder Spannungssensor zum Detektieren einer 
Fehlfunktion von jeder elektrischen oder elektronischen 

30 Komponente. 

Wenn irgendeine Anormalitat durch die eine Anormalitat 
detektierenden Sensoren 11 detektiert wird, stoppt der Ro- 
botersteuerabschnitt 5 unmittelbar die Bewegung des Robo- 
terkorpers 2 und berichtet zum gleichen Zeitpunkt iiber das 

35 Auftreten einer anormalen Situation in dem Roboterkorper 1 
an ein Vcrwaltungszcntrum 30. Bci dicscr Ausfiihrungsform 
besteht das Verwaltungszentrum 30 aus einer Serviceabtei- 
lung eines Roboterherstellers. Um solch eine Kommunika- 
tion zwischen dem Robotergerat 1 und der Serviceabteilung 

40 zu realisieren, enthalt die Steuereinheit 3 ein PUS (das heiBt 
ein tragbares Handy-Telefonsystem = portable handyphone 
system) 12, welches als eine tragbare Radiokommunikati- 
onsvorrichtung der vorliegenden Erfindung dient. 

Der Kommunikationssteuerabschnitt 6 steuert das PHS 

45 12, um eine Radiokommunikation mit einem externen Ter- 
minal durchzufiihren, wie beispielsweise dem Verwaltungs- 
zentrum 30, welches von dem Robotergerat 1 entfernt liegt. 
Die Steuereinheit 3 ist einer Anzeigeeinheit 13 zugeordnet. 
Die Anzeigeeinheit 13 stellt Eigenschaften und graphische 

50 Information en dar, die von dem PHS 12 aus iibertragen oder 
empfangen wurden, und zwar unter einer Steuerung der 
Steuereinheit 3. Das PHS 12 ist in einem Gehause 14 der 
Steuereinheit 3 aufgenommen. Die Anzeigeeinheit 13 ist an 
einer AuBenflache des Gehauses 14 angebracht, so daB die 

55 Bedienungsperson in cinfachcr Weise auf einem Bildschirm 
(nicht gezeigt) der Anzeigeeinheit 13 blicken kann. 

Das Verwaltungszentrum 30, das heiBt die Serviceabtei- 
lung des Roboterherstellers, liefert eine expertengestiitzte 
Anweisung auf jede Frage oder Anfrage, die von derBedie- 

60 nungsperson des Robotergerates 1 ausgesendet wurde, um 
die Bedienungsperson darin zu unterstiitzen, die Anormali- 
tat des Robotergerates 1 zu beseitigen oder zu reparieren. 
Wie in Fig, 2 gezeigt ist, umfaBt das Verwaltungszentrum 30 
einen Personalcomputer 15, der einem PHS 16 zugeordnet 

65 ist und als eine tragbare Radiokommunikationsvorrichtung 
des Verwaltungszentrums 30 dient. Zusatzlich zu dem PHS 
16 enthalt das Verwaltungszentrum 30 ein allgemeines (oder 
stationares) Telefon 17, welches an ein offentliches Telefon- 
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netz 21 iiber ein Kabel angeschlossen ist. 

Der Personalcomputer 15, der als ein WWW(das heiBt 
World Wide Web)-Server wirkt, kann Informationen zu dem 
Kommunikationssteuerabschnitt 6 der Robotersteuereinheit 
3 senden oder Informationen von diesem empfangen, und 5 
zwar auf der Grundlage eines HTTP (das heiBt Hypertext 
Transfer Protocol). 

Als nachstes wird die Betriebsweise des oben beschriebe- 
nen Systems, die im Falle eines Ausfalls oder Fehlfunktion 
des Robotergerates 1 ausgefiihrt wird, unter Hinweis auf die 10 
FluBdiagramme erlautert, die in den Fig. 4A und 4B gezeigt 
sind. 

Zunachst erzeugt irgendeiner der eine Anormalitat detek- 
tierenden Sensoren 11 ein Anormalitatsdetektionssignal, 
wenn das Robotergerat 1 ausgef alien ist. Im Ansprechen auf 15 
dieses Anormalitatsdetektionssignal erzeugt der Roboter- 
steuerabschnitt 5 einen Sendebefehl fur den Kommunikati- 
onssteuerabschnitt 6. Wenn der Sendebefehl empfangen 
wird, schaltet der Kommunikationssteuerabschnitt 6 einen 
Rufschalter des PHS 12 ein. Es fiihrt namlich bei dem 20 
Schritt SA1 von Fig. 4A das PHS 12 ein Telefongesprach 
bzw. Telefonverbindung zu einer Telefonnummer des PHS 
16 in dem Verwaltungszentrum 13 durch (das heiBt der Ser- 
viceabteilung des Roboterherstellers) . Die Telefonnummer 
des PHS 16 ist in einem Speicher des PHS 12 registriert. Die 25 
Radiowelle, welche die Wahlinformationen tragt, wird, 
nachdem sie von dem PHS 12 ausgesendet wurde, durch 
eine benachbarte Basisstation 18 empfangen, wie diese in 
Fig. 2 gezeigt ist. 

Dann werden die empfangenen Wahlinformationen iiber 30 
eine Leitungssteuerst.ation 19 zu einer Basisstation 20 des 
PHS 16 gesendet. Somit empfangt das PHS 16 ein Ruf si- 
gnal, welches von der Basisstation 20 iibertragen wird. 

Wenn das PHS 16 das Rufsignal empfangt, welches von 
der Basisstation 20 iibertragen wurde, schaltet der Personal- 35 
computer 15 einen Rufschalter des PHS 16 ein. Vcrmittcls 
dieser Prozedur wird eine Kommunikationsleitung oder - 
verbindung zwischen dem PHS 12 und dem PHS 16 aufge- 
baut, um dem Robotergerat 1 zu erlauben, mit dem Verwal- 
tungszentrum 30 zu kommunizieren. Der Kommuni-kati- 40 
onssteuerabschnitt 6 in dem Robotergerat 1 iibertragt die 
Anwenderinformationen (das heiBt die Anw r ender-ID, Ver- 
tragszeitdauer usw. ) zu dem Verwaltungszentrum 30 iiber 
das PHS 12, wie dies bei dem Schritt SA2 gezeigt ist. Die 
Anwenderinformationen werden von dem Verwaltungszen- 45 
trum 30 iiber die Kommunikationsleitung empfangen, die 
zwischen dem PHS 12 und dem PHS 16 hergestellt ist. Dann 
iiberpriift der Personalcomputer 15, ob die Anwender-ID, 
die iiber das PHS 16 empfangen wurde, in einer Anwender- 
datenbank registriert. ist, die in einem Speicher abgespei- 50 
chert ist, und priift auch, ob die Vertragszeitdauer bereits ab- 
gelaufen ist oder nicht, wie dies bei dem Schritt SB1 von 
Fig. 4B gezeigt ist. 

Wenn die Anwender-ID in der Anwenderdatenbank nicht 
registriert ist oder wenn die Vertragszeitdauer bereits abgc- 55 
laufen ist, so beurteilt der Personalcomputer 15 bei dem 
Schritt SB1 entsprechend "NEEST und schreitet zu einem 
Schritt SB2 voran, um das Beurteilungsergebnis (das heiBt 
die Ablehnung) in Ausdriicken von HTTP von dem PUS 16 
zu iibertragen. Dann endet der SteuerfluB von Fig. 4B. Der 60 
Rufschalter von dem PHS 16 wird ausgeschaltet. Wenn die 
Anwender-ID in der Anwenderdatenbank registriert ist und 
die Vertragszeitdauer nicht abgelaufen ist, halt der Personal- 
computer 15 das PHS 16 in einem kommunikativen Zustand 
(das heiBt JA bei dem Schritt SB 1). 65 

Danach sammelt der Kommunikationssteuerabschnitt 6 
des Robotergerates 1 Siatusinformationen des Robotergera- 
tes 1 von dem Robotersteuerabschnitt 5 (bei dem Schritt 
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SA3). Die Statusinformationen enthalten die Umgebungsin- 
formationen, wie beispielsweise die Versionsnummer von 
jedem Ab sennit! des Robotergerates 1, die im voraus in dem 
Speicher abgespeichert wurden. Ferner enthalten die Status- 
informationen Anormalitatsinformationen, wie beispiels- 
weise die Identifizierung des eine Anormalitat detektieren- 
den Sensors 11, der das anormale Detektions signal erzeugt, 
als auch Betriebsinformationen des Roboterkorpers 2. Die 
gesammelten Statusinformationen des Robotergerates 1, das 
heiBt die Umgebungsinformationen, die Anormalitatsinfor- 
mationen und die Betriebsinformationen werden zu dem 
Verwaltungszentrum 30 iiber das PHS 12 gesendet (bei dem 
Schritt SA4). Der Personalcomputer 15 des Verwaltungs- 
zenlrums 30 empfangt die Statusinformationen des Roboter- 
gerates 1 iiber das PHS 16 und speichert dies in einer Daten- 
bank (bei dem Schritt SB 3). 

Ferner sammelt der Kommunikationssteuerabschnitt 6 
des Robotergerates 1 die AnwendereinsteUinformationen, 
die vorbestimmte Beschleunigungs- und/oder Verzoge- 
rungsparameter in dem Betriebsprogramm enthalten (bei 
dem Schritt SA5). Die gesammelten AnwendereinsteUinfor- 
mationen werden zu dem Verw'altungszentrum 30 iiber das 
PHS 12 gesendet (bei dem Schritt SA6). Der Personalcom- 
puter 15 des Verwaltungszentrums 30 empfangt die Anwen- 
dereinsteUinformationen iiber das PHS 16 und speichert 
diese in der Datenbank (bei dem Schritt SB4). 

Ferner sammelt der Kommunikationssteuerabschnitt 6 
des Robotergerates 1 die Informationen, die zu der verur- 
sachten Anormalitat gehoren (bei dem Schritt SA7). Die ge- 
sammelten, die Anormalitat betreftenden Informationen 
werden zu dem Verwaltungszentrum 30 iiber das PHS 12 ge- 
sendet (Schritt SA8). Der Personalcomputer 15 des Verwal- 
tungszentrums 30 empfangt die die Anormalitat betreffen- 
den Informationen iiber das PHS 16 und speichert diese in 
der Datenbank (bei dem Schritt SB5). 

Danach vcrglcicht der Personalcomputer 15 des Verwal- 
tungszentrums 30 die verschiedenen in der Datenbank ge- 
speicherten Informationen mit Anormalitatsbeispielsfallen, 
die in einer Anormalitatsdatenbank abgespeichert sind (bei 
dem Schritt SB 6). Dann sendet der Personalcomputer 15 die 
Bestatigungspunkte, die iiberpruft werden sollen, und/oder 
GegenmaBnahmen zur Losung der Probleme zu dem Robo- 
tergerat 1 iiber das PHS 16 (bei dem Schritt SB7). In diesem 
Fall sind die Bestatigungspunkte oder -informationen und 
die GegenmaBnahmen standardisiert basierend auf Erfah- 
rungen und gesammelten Daten. Der Kommunikations-steu- 
erabschnitt 6 des Robotergerates 1 veranlaBt die Anzeige- 
einheit 13, die Bestatigungsinformationen und/oder Gegen- 
maBnahmen darzustellen, die von dem Verwaltungszentrum 
30 empfangen wurden (bei dem Schritt SA9). 

Die Bedienungsperson des Robotergerates 1 repariert den 
zerstorten Abschnitt oder behebt die Fehlfunktion des Robo- 
tergerates 1 in Einklang mit den Bestatigungsinformationen 
und/oder den GegenmaBnahmen, die an der Anzeigeeinheit 
13 dargcstcllt werden. Wenn die Bedienungsperson mit der 
Behebung der Anormalitat des Robotergerates 1 vorange- 
kommen ist, gibt die Bedienungsperson eine positive Ant- 
wort ein. Es wird somit beurteilt, daB das Problem gelost 
worden ist (das heiBt JA bei dem Schritt SA10). Der Kom- 
munikationssteuerabschnitt 6 des Robotergerates 1 schickt 
ein Losungssignal, welches diese Antwort tragt, zu dem 
Verwaltungszentrum 30 iiber das PHS 12 zuriick (bei dem 
Schritt SA11). Dann endet der SteuerfluB von Fig. 4A. Es 
wird der Rufschalter des PHS 12 ausgeschaltet. Wenn das 
PHS 16 das Losungssignal empfangt, so wird die Beurtei- 
lung bei einem SB 8 zu JA. Somit endet der SteuerfluB von 
Fig. 4B. Der Rufschalter des PHS 16 wird ausgeschaltet. 

Wenn die Bedienungsperson bei der Behebung der Anor- 
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malitat des Robotergerates 1 fehlgeschlagen ist, gibt die Be- 
dienungsperson eine negative Antwort ein. Es wird somit 
beurteilt, daB das Problem nicht gelost worden ist (NEIN bei 
dem Schritt SA10). Der Kommunikationssteuerabschnitt 6 
des Robotergerates 1 erfragt eine Anfragenummer iiber das 5 
PUS 12 (bei dem Schritt SA12). In Antwort auf diese An- 
frage gibt der Personalcomputer 12 des Verwaltungszen- 
trums 30 eine Anfragenummer aus (bei dem Schritt SB 9). 
Die Anfragenummer wird zu dem Robotergerat 1 iiber das 
PHS 16 iibertragen (bei dem Schritt SB 10). Dann endet der 10 
SteuerfluB von Fig. 4B. Der Rufschalter des PHS 16 wird 
ausgeschaltet. 

Dann fiihrt die Bedienungsperson des Robotergerates 1 
einen Telefonruf von dem PHS 12 zu dem allgemeinen Tele- 
fon 17 des Verwaltungszentrums durch, basierend auf der 15 
Anfragenummer, die an der Anzeige des PHS 12 dargestellt 
wird. Die Radiowelle, welche diese Wahlinformationen 
tragt, wird von der Basisstation 18 zu dem offentlichen Te- 
lefonnetz 21 iiber die Leitungssteuerstation 19 iibertragen. 
Es wird somit eine Kommunikationsverbindung zwischen 20 
dem PHS 12 und dem allgemeinen Telefon 17 hergestellt. 
Die Bedienungsperson des Robotergerates 1 informiert eine 
Telefonannahmeperson des allgemeinen Telefons 17 iiber 
die Anfragenummer iiber ein Mikrophon 12a des PHS 12. 
Die Telefonannahmeperson des Verwaltungszentrums 30 25 
besteht beispielsweise aus einer Serviceperson (das heiBt ei- 
nem Spezialisten oder einem Experten) der Serviceabteilung 
des Roboterhers tellers, und betatigt den Personalcomputer 
15, die verschiedenen Informationen aus der Datenbank in 
Verbindung mit der Anfragenummer auszulesen. 30 

Die Telefonannahmeperson des Verwaltungszentrums 30 
beurteilt die Ursache der Anormalitat basierend auf den ver- 
schiedenen Informationen, die aus der Datenbank ausgele- 
sen werden, als auch anhand der zusatzlichen Informatio- 
nen, die mundlich durch die Bedienungsperson des Roboter- 35 
gcratcs 1 bcrichtct werden. Wcnn der Robotcrkorpcr 2 
fremde Gerausche erzeugt, so nimmt die Bedienungsperson 
des Robotergerates 1 das anormale Gerausch mit Hilfe des 
Mikrophons 12a auf, um die Telefonannahmeperson des 
Verwaltungszentrums 30 das anormale Gerausch horen zu 40 
las sen. Die Telefonannahmeperson des Verwaltungszen- 
trums 30 beurteilt die Ursache der Anormalitat unter Bezug- 
nahme auf das Gerausch und die Telefonannahmeperson 
kann unmittelbar das Gerausch horen, zusatzlich zu den ver- 
schiedenen Informationen, die in der Datenbank abgespei- 45 
chert sind und auch zusatzlich zu dem miindlichen Bericht 
der Bedienungsperson des Robotergerates 1. Dann entschei- 
det die Telefonannahmeperson des Verwaltungszentrums 30 
iiber GegenmaBnahmen, um das Problem zu losen, und er- 
zahlt der Bedienungsperson des Robotergerates 1 die ent- 50 
schiedene GegenmaBnahme iiber einen Lautsprecher 12b 
des PHS 12. Die Bedienungsperson des Robotergerates 1 re- 
pariert dann den zerstorten Abschnitt oder beseitigt die 
Fehlfunktion des Robotergerates 1 in Einklang mit der Ge- 
genmaBnahme, die von der Telefonannahmeperson des Vcr- 55 
waltungszentrums vorgeschlagen wurde. 

Wie aus der vorangegangenen Beschreibung hervorgeht, 
macht es die oben beschriebene Ausfiihrungsform moglich, 
daB eine Bedienungsperson des Robotergerates unmittelbar 
eine Information iiber das Auftreten einer anormalen Situa- 60 
tion an das Verwaltungszentrum liefert, um eine Serviceper- 
son zu fragen, eine geeignete GegenmaBnahme zu nennen. 
In diesem Fall kann die Telefonannahmeperson (das heiBt 
die Serviceperson) des Verwaltungszentrums unmittelbar 
das anormale Gerausch des Roboterkorpers 2 horen, wel- 65 
ches durch das Mikrophon 12a des PHS 12 aufgenommen 
wurde. Somit kann die Telefonannahmeperson (das heiBt die 
Serviceperson) des Verwaltungszentrums eine geeignete 
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Anweisung an die Bedienungsperson des Robotergerates 1 
geben. 

Als nachstes wird eine andere Ausfiihrungsform der vor- 
liegenden Erfindung unter Hinweis auf Fig. 5 beschrieben. 
GemaB dieser Ausfiihrungsform dient der Kommunikati- 
onssteuerabschnitt 6 des Robotergerates 1 als ein WWW- 
Server, der eine Homepage liefert. Der Personalcomputer 15 
des Verwaltungszentrums greift auf den Kommunikations- 
steuerabschnitt 6 des Robotergerates 1 iiber das PHS 16 und 
12 zu, um die Betriebsbedingungen des Robotergerates 1 zu 
iiberwachen. 

Die Serviceperson der Serviceabteilung betatigt den Per- 
sonalcomputer 15, um einen zu iiberwachenden Anwender 
aus der Anwenderdatenbank auszuwahlen. Dann QbertragL 
die Serviceperson ein Ruf signal von dem PHS 16 zu dem 
PHS 12 des Robotergerates 1 entsprechend dem ausgewahl- 
ten Anwender (bei dem Schritt SCI). Wenn das PHS 12 des 
Robotergerates 1 das Rufsignal empfangt, schaltet der Kom- 
munikationssteuerabschnitt 6 den Rufschalter des PHS 12 
ein, um eine Kommunikationsverbindung zu dem PHS 16 
der Serviceabteilung herzustellen. 

Nachdem die Kommunikationsverbindung zwischen dem 
PHS 16 und dem PHS 12 erstellt worden ist, sendet die Ser- 
viceperson die ID-Information zu der Serviceabteilung (bei 
dem Schritt SC2). In Antwort auf die ID-Information, die 
von der Serviceabteilung ausgesendet wurde, vergleicht der 
Kommunikations-steuerabschnitt 6 die ID, die durch das 
PHS 12 empfangen wurde, mit einer anschluBzugelassenen 
ID, die in dem Speicher abgespeichert ist. Wenn die empfan- 
gene ED nicht registriert ist, beurteilt der Kommunikations- 
steuerabschnitt 6 dies mit "NEIN" bei dem Schritt SD1 und 
iibertragt das Beurteilungsergebnis (das heiBt die Ableh- 
nung) von dem PHS 12 (bei dem Schritt SD2). Dann endet 
der SteuerfluB von Fig. 5B. Der Rufschalter des PHS 12 
wird ausgeschaltet. 

Wenn die empfangene ID cine rcgistricrtc ist, so halt der 
Kommunikationssteuerabschnitt 6 das PHS 12 in einem 
kommunikativen Zustand (das heiBt JA bei dem Schritt 
SD1). Als nachstes iibertragt der Kommunikationssteuerab- 
schnitt 6 ein Ilomegate (bei dem Schritt SD3). Die Home- 
page, die von dem Robotergerat 1 gesendet wurde, wird an 
dem Bildschirm des Personalcomputers 15 dargestellt. So- 
mit erfragt die Serviceperson der Serviceabteilung die Infor- 
mationen, die in Einklang mit der Navigation des WWW- 
Browsers zu priifen sind (bei dem Schritt SC3). Die Anfrag- 
einformationen werden von dem PHS 16 zu dem PHS 12 
iibertragen. Im Ansprechen auf die Anfrageinformationen 
sammelt der Kommunikationssteuerabschnitt 6 des Robo- 
tergerates 1 die Statusinformationen des Robotergerates 1, 
speziell die Informationen, welche die Betriebsbedingungen 
des Roboterkorpers 2 betreffen. Dann erzeugt der Kommu- 
nikationssteuerabschnitt 6 ein HTML-Dokument und sendet 
dieses von dem PHS 12 aus (bei dem Schritt SD4). In die- 
sem Fall variieren die Statusinformationen des Roboterkor- 
pers 2 momcntan. Wcnn somit die Statusinformationen 
empfangen werden, sendet der Kommuni-kationssteuerab- 
schnitt 6 die letzten Statusinformationen zu der Serviceab- 
teilung. 

Der Personalcomputer 15 stellt das HTML-Dokument 
dar, welches von dem Robotergerat 1 gesendet wurde, und 
zwar an den Bildschirm. Die Serviceperson iiberpruft die 
Statusinformationen, die von dem Robotergerat 1 iibertra- 
gen wurden. Wenn keine Daten vorhanden sind, die korri- 
giert werden miissen, wird die Beurteilung bei dem Schritt 
SG4 zu NEIN. Dann endet der SteuerfluB von Fig. 5A. Der 
Rufschalter des PHS 16 wird ausgeschaltet. Wenn irgend- 
welche Daten vorhanden sind, die korrigiert werden miis- 
sen, wird die Beurteilung bei dem Schritt SC4 zu JA. Dann 
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sendet der Personalcomputer 15 eine Datenkorrekturanfrage 
zusammen mit den Daten, die korrigiert werden sollen, von 
dem PHS 16 aus (bei dem Schritt SC5). Dann endet der 
SteuerfluB von Fig. 5A. Der Rufschalter des PHS 16 wird 
ausgeschaltet. Im Ansprechen auf die Datenkorrekturan- 5 
frage iiberpriift der Kommunikationssteuerabschnitt 6, ob 
die Serviceperson, welche die Anfrage ausgesendet hat, da- 
fur autorisiert ist, die Daten zu korrigieren oder nicht. Wenn 
die Erlaubnisbedingungen nicht befriedigt werden, wird die 
Beurteilung bei dem Schritt SD5 zu NEIN. Somit endet 10 
dann der SteuerfluB von Fig. 5B. Der Rufschalter des PHS 
12 wird ausgeschaltet. 

Wenn die Erlaubnisbedingungen befriedigt werden, wird 
die Beurteilung bei dem Schritt SD5 zu JA. Dann korrigiert 
der Kommunikationssteuerabschnitt 6 die angefragten Da- 15 
ten (bei dem Schritt SD6). In diesem Fall enth alien die Kor- 
rekturdaten den Typ eines Werkstucks, welches durch eine 
Hand des Roboterkorpers 2 festgeklemmt werden soli. Die 
Beschleunigung oder die Verzogerung des Roboterkorpers 2 
sollte in Einklang mit dem Typ von jedem Werkstiick gean- 20 
dert werden. Somit macht es diese Ausfuhrungsform mog- 
lich, das Auftreten einer anormalen Situation zu verhindern, 
und zwar durch eine geeignete Einstellung der Beschleuni- 
gung oder Verzogerung des Roboterkorpers 2. 

Nach dem Erreichen der Korrektur der angefragten Daten 25 
speichert der Kommunikationssteuerabschnitt 6 die Infor- 
mationen in dem Speicher, die von der Serviceabteilung 
iibertragen wurden (bei dem Schritt SD7). Dann endet der 
SteuerfluB von Fig. 5B. Der Rufschalter des PHS 12 wird 
ausgeschaltet. 30 

Wie oben beschrieben wurde, iiberwacht diese Ausfuh- 
rungsform fortwahrend die Betriebsbedingungen des Robo- 
tergerates 1, um das Auftreten einer anormalen Situation zu 
vermeiden. Wenn irgendeine Anormalitat vorausgesagt 
wird, wird der Betrieb des Roboterkorpers 2 unterbrochen 35 
und cs werden geeignete GcgcnmaBnahmcn von dem Vcr- 
waltungszentrum (das heiBt der Serviceabteilung) aus in der 
gleichen Weise wie bei der ersten Ausfuhrungsform iibertra- 
gen. 

Die vorliegende Erfindung ist nicht auf die oben beschrie- 40 
bene Ausfuhrungsform begrenzt und kann daher in ver- 
schiedenen Arten modifiziert werden, ohne dabei den Rah- 
men der wesentlichen Eigenschaften derselben zu verlassen. 

Beispielsweise konnen irgendwelche tragbaren Telefon- 
gerate fiir die tragbare Radiokommunikationsvorrichtung 45 
der vorliegenden Erfindung verwendet werden. 

Bei der in den Fig. 5 A und 5B gezeigten Ausfuhrungs- 
form ist es zu bevorzugten, das Gerausch des in Betrieb be- 
findlichen Roboterkorpers 2 iiber das Mikrophon 12a des 
PHS 12 zu ubertragen. Tn diesem Fall konnen die Betriebs- 50 
daten des Roboterkorpers 2 zusammen mit den Gerauschin- 
formationen ubertragen werden, um der Serviceabteilung 
die Moglichkeit zu geben, das Auftreten des anormalen Zu- 
standes vorherzusagen. 

Anstcllc der Vcrwcndung der Serviceabteilung des Robo- 55 
terherstellers ist es auch moglich, eine Serviceabteilung in 
der gleichen Fabrik wie das Verwaltungszentrum der vorlie- 
genden Erfindung anzusprechen. In diesem Fall wird es 
moglich, indem sowohl das PUS 12 als auch das PUS 16 als 
zu dem gleichen Haupttelefon gehorend registriert ist, das 60 
PHS 12 und das PHS 16 als Sender/Empf anger zu verwen- 
den. Die Kommunikationskosten konnen reduziert werden. 

Die vorliegenden Ausfiihrungsformen, die zuvor be- 
schrieben wurden, sind lediglich als veranschaulichend und 
nicht als einschrankend zu verstehen, da der Rahmen der Er- 65 
findung durch die anhangenden Anspriiche anstelle der vor- 
hergehenden Beschreibung festgelegt ist. Alle Anderungen, 
die innerhalb des Rahmens oder Grenzen der Anspriiche f al- 
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len oder auch Aquivalente solcher MaBnahmen und Gren- 
zen werden somit durch die Anspriiche mit umfaBt. 

Patentan spriiche 

1. Verwaltungssystem fiir ein Robotergerat (1), mit ei- 
nem Roboterkorper (2) und einem Robotercontroller 
(3) zum Steuern des Roboterkorpers, wobei das Ver- 
waltungssystem folgendes aufweist: 
eine eine Anormalitat detektierende Einrichtung (5, 11) 
zum Detektieren einer Anormalitat, Fehlfunktion oder 
vergleichbarer Probleme des Robotergerates; 
eine tragbare Radiokommunikationsvorrichtung (12) 
fur die Durehfuhrung einer Radiokommunikation mit 
einem Verwaltungszentrum (30); und 
einer Kommunikationssteuereinrichtung (6) zum Steu- 
ern der tragbaren Radiokommunikationsvorrichtung, 
wobei die Kommunikationssteuereinrichtung (6) auf 
die eine Anormalitat detektierende Einrichtung (5, 11) 
anspricht und mit dem Verwaltungszentrum (30) iiber 
die tragbare Radiokommunikationsvorrichtung (12) 
kommuniziert, wenn irgendeine anormale Situation 
durch die eine Anormalitat detektierende Einrichtung 
(5, 11) detektiert wird. 

2. Verwaltungssystem fur ein Robotergerat (1), mit ei- 
nem Roboterkorper (2) und einem Robotercontroller 
(3) fiir die Steuerung des Roboterkorpers, wobei das 
Verwaltungs system folgendes aufweist: 
eine tragbare Radiokommunikationsvorrichtung (12) 
zur Durchfiihrung einer Radiokommunikation mit ei- 
nem Verwaltungszentrum (30); und 
eine Kommunikationssteuereinrichtung (6) zum Steu- 
ern der tragbaren Radiokommunikationsvorrichtung, 
wobei die Kommunikationssteuereinrichtung (6) mit 
dem Verwaltungszentrum (30) iiber die tragbare Radio- 
kommunikationsvorrichtung (12) kommuniziert, um 
die vorhandenen Zustande oder Bedingungen des Ro- 
botergerates (1) zu ubertragen. 



Ilierzu 5 Seite(n) Zeichnungen 



- Leerseite - 



ZEICHNUNGEN SEITE 1 Nummer: DE 10049816 A1 

Int. CI. 7 : B25J 19/06 



FIG. 1 



Offenlegungstag: 10. Mai 2001 




LEHR- 
PENDANT 



KOMMUNIKATIONS- 
STEUER-ABSCHNITT 



ROBOTER-STEUER- 
ABSCHNITT 



8 



BETATIGUNGS-I 
SCHALTUNG 



^1 



POSITION- 
DETEKTOR- 
SCHALTUNG 



13 



ANZEIGE- 
EINHEIT 



11 



ANORMALITAT 

DETEKTIERENDE 

SENSQREN 



10 



102 019/170 



ZEICHNUNGEN SEITE 2 



Nummer: 
Int. CI. 7 : 

Offenlegungstag: 



DE 100 49 816 A1 
B25J 19/06 

10. Mai 2001 



CD 









1 


o 


on 












CO 





on 

CD « 



— i on on 



ao 



i o 
co on 



"7 
3 



102 019/170 



ZEICHNUNGEN SEITE 3 



Nummer: 
Int. CI. 7 : 

Offenlegungstag: 



DE 100 49 816 A1 
B25J 19/06 

10. Mai 2001 




102 019/170 



ZEICHNUNGEN SEITE 4 Nummer: DE 10049816 A1 

Int. CI. 7 : B25J 19/06 

Offenlegungstag: 10. Mai 2001 



FIG. 4A 

( START "~) 



SA1 



TATIGE EINEN TELEPHON-RUF 
ZUM VERWALTUNGSZENTRUM 



UBERTRAGE ANWENDER- 
INFORMATIONEN 



/v/SA2 



SAMMLE STATUS-INFORMATIONEN 
DES ROBOTERGERATES 



I 



UBERTRAGE GESAMMELTE 
STATUS-INFORMATIONEN 



/y^SA4 



/^SA5 



SAMMLE ANWENDER-EINSTELL- 
UNGS-INFORMATIONEN 



z^SA6 



UBERTRAGE GESAMMELTE ANWEN- 
DER-EINSTELLUNGS-INFORMATIONEN 



/V-SA7 



SAMMLE ANORMAUTATS-BEZOGENE 
INFORMATIONEN 



/^SA8 



SENDE GESAMMELTE ANORMALITATS- 
BEZOGENE INFORMATIONEN 



I 



STELLE BESTAT1GUNGS-INF0RMA- 
TIONEN UND GEGENMASSNAHMEN 
DAR 



/v/SA9 




SA12 




/^SB3 



NEIN 

1 SB2 

, I J , 
INFORMIERE 

ABLEHNUNG 



SPEICHERE STATUS-INFORMATIO- 
NEN DES ROBOTERGERATES 



z^SB4 



SPEICHERE ANWENDER-EINSTELL- 
UNGS-INFORMATIONEN 



SPEICHERE ANORMALITATS-BEZO- 
GENE INFORMATIONEN 



/^SB6 



VERGLEICHE EMPFANGENE INFOR- 
MATIONEN MIT FALL-BEISPIELS- 
DATEN 



/^SB7 



SENDE BESTATIGUNGS-INFORMA- 
/ TIONEN UND GEGENMASSNAHMEN 




JA 



GEBE ANFRAGE-NUMMER AUS 



FORDERE ANFRAGE-NUMMER AN 



I /^SA13 



A/SB10 



UBERTRAGE ANFRAGE-NUMMER 



UNTERRICHTE 
OBERLOSUNG 



ZEIGE ANFRAGE-NUMMER AN 



SA11 



/ ( ENDE ) 



C EN DE ) 



102 019/170 



ZEICHNUNGEN SEITE 5 Nummer: DE 10049816 A1 

Int. CI. 7 : B25J 19/06 

Offenlegungstag: 10. Mai 2001 



FIG. 5A 



( START ~) 



SC1 



WAHLE DEN ZU UBERWACHENDEN 
ANWENDER AUS DER ANWENDER- 
DATENBANK 



A/SC2 



SENDE ID-INFORMATION 



/^SC3 



FORDERE ZU PRUFENDE INFORMA- 
TION AN 



SC4 



IRGEND WELCHE 
ZU KRRIGIERENDEN 
J)ATEN ? 



NEIN 



M* /v/SC5 



SENDE DATEN-KORREKTUR- 
ANFRAGE 



( ENDE ) 



F/G. 58 

C START ^ 




NEIN 



SD2 
, LJ_, 

BERICHTE UBER 
ABLEHNUN6 



SENDE HOME PAGE 



/^SD4 



SAMMLE STATUS-INFORMATIONEN 
UND SENDE SIE 



NEIN 




/^SD6 



KORRIGIERE ANGEFRAGTE PATEN | 

/^SD7 



SPEICHERE KOMMUNIKATIONS- 
INHALTE 

C ENDE ) 



102 019/170 



